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19.01.04 Vg/Kei 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Verfahren zur Klassifizierung eines Objekts mit einer Stereokamera 
Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einem Verfahren zur Klassifizierung eines Objekts mit einer 
Stereokamera nach der Gattung des unabhangigen Patentanspruchs. 

Aus DE 199 32 520 Al ist eine Klassifizierung mittels einer Stereokamera eines Objekts 
bekannt, bei der die Klassifizierung anhand der Kopfgrofle bzw. der Form des Kopfes 
durchgefuhrt wird. 

Vorteile der Erfindung 

Das erfindungsgemafte Verfahren zur Klassifizierung eines Objekts mit einem 
Stereokamera mit den Merkmalen des unabhangigen Patentanspruchs hat demgegeniiber 
den Vorteil, dass nunmelir eine modellbasierte Klassifizierung anhand von tabellarisch 
abgespeicherten Bildpunkt-Koordinaten des linken und rechten Videosensors der 
Stereokamera sowie ihre Korrespondenzen zueinander durchgefuhrt wird. Die Modelle 
sind fur verschiedene Objekt-Formen abgelegt und fur verschiedene Abstande des 
Objekts zum Stereo-Kamerasystem. Beflndet sich ein zu klassifizierendes Objekt in 
seiner raumlichen Lage zwischen zwei derart abgespeicherten Modellen, dann wird 
dasjenige Modell zur Klassifizierung herangezogen, das dem Objekt am nachsten kommt. 
Durch die Verwendung der abgespeicherten Bildpunkt-Koordinaten des linken und 
rechten Videosensors der Stereokamera sowie ihre Korrespondenzen zueinander ist es 
moglich, allein aus Grauwert- oder Farbbildern die Klassifizierung dreidimensionaler 
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Objekte durchzuftihren. Hierbei ergibt sich gegenuber dem Stand der Technik der 
wesentliche Vorteil, dass die aufwandige und fehleranfallige Disparitats- und Tiefenwert- 
Schatzung entfallt. Damit wird das erfindungsgemaBe Verfahren erheblich einfacher. 
Insbesondere kann dabei eine weniger anspruchsvolle Hardware verwendet werden. 
Dariiber hinaus ist die Klassifizierung weniger rechenintensiv. Auch ist das 
Klassifizierungsverfahren aufierst robust hinsichtlich der Identifikation des 
dreidimensionalen Objekts. Das erfindungsgemaBe Verfahren kann insbesondere bei der 
videobasierten Klassifizierung der Sitzbelegung in einem Fahrzeug verwendet werden. 
Eine weitere Anwendungsmoglichkeit besteht in Fertigungsprozessen, um Werkstilcke zu 
identifizieren. 

Die Grundidee ist, fur jedes zu klassifizierende Objekt ein entsprechendes Modell 
bereitzustellen. Das Modell ist durch 3D-Punkte sowie ihre topologische Verknupfung 
(z.B. triangulierte Oberflache) gekennzeichnet, wobei die fur das Kamerasystem 
sichtbaren 3D-Punkte 22 in entsprechende Bildpunkt-Koordinaten 24 im linken 
Kamerabild 23 und Bildpunkt-Koordinaten 26 rechten Kamerabild 25 des Stereosystems 
zueinander abgebildet werden; siehe Figur 2. Das gesamte Modell mit seinen 3D- 
Modellpunkten sowie den zugehSrigen Bildpunkt-Koordinaten des linken und rechten 
Videosensors wird in einer Tabelle gemafl Figur 6 so abgespeichert (z.B. zeilenweise), 
dass die Korrespondenz der Bildpunkte von linker und reenter Kamera eindeutig ist. 
Diese Abspeicherung kann in Form einer Look-Up-Tabelle derart erfolgen, dass ein 
schneller Zugriff auf die Daten realisiert werden kann. Die aufgenommenen Grauwerte 
der linken und rechten Karnera werden in einer definierten Umgebung um die jeweiligen 
abgespeicherten korrespondierenden Bildpunkt-Koordinaten verglichen. In Abhangigkeit 
dieses Vergleiches erfolgt die Klassifizierung. Es wird dann das Modell genommen, fur 
dessen Werte sich im Vergleich die hochste Ubereinstimmung ergibt. 

Durch die in den abhangigen Anspruchen aufgefiihrten MaBnahmen und Weiterbildungen 
sind vorteilhafte Verbesserungen des im unabhangigen Patentanspruch angegebenen 
Verfahrens zur Klassifizierung eines Objekts mit einer Stereokamera moglich. 

Besonders vorteilhaft ist, dass flir die einzelnen Vergleiche jeweils ein GutemaB ermittelt 
wird, wobei das Objekt in Abhangigkeit von diesem GutemaB klassifiziert wird. Das 
GiitemaB kann vorteilhafter Weise aus geeigneten KorrelationsmaBen (z.B. 
Korrelatiohskoeffizient) abgeleitet werden. 
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Weiterhin ist es von Vorteil, dass die Modelle fur eine Form, beispielsweise ein Ellipsoid, 
fiir unterschiedliche Lagen oder Abstande zum Kamerasystem erzeugt werden. 
Beispielsweise gentigen fur die richtige Klassifizierung eines Objekts auf einern 
Fahrzeugsitz im Regelfall drei unterschiedliche Abstande zum Kamerasystem. Auch 
unterschiedliche Orientierungen des Objekts konnen so ausreichend berUcksichtigt 
werden. Gegebenenfalls sind hier noch zusatzlich geeignete Abgleichverfahren 
anwendbar. 

Zeichnung 

Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung dargestellt und werden in der 
nachfolgenden Beschreibung naher erlautert. 

Es zeigen 



Figur 1 ein Blockschaltbild einer Vorrichtung fiir das erfindungsgemaBe 

Verfahren, 

Figur 2 eine Abbildung von Punkten eines dreidimensionalen Objekts in die 

Bildebenen von zwei Videosensoren einer Stereokamera, 
Figur 3 ein weiteres Blockschaltbild der Vorrichtung, 

Figur 4 ein weiteres Blockschaltbild der Vorrichtung, 

Figur 5 ein weiteres Blockschaltbild der Vorrichtung, 

Figur 6 eine Tabelle und 

Figur 7 ein weiteres Blockschaltbild der Vorrichtung. 



Beschreibung 

Bereits zum Stand der Technik zahlende Verfahren zur modellbasierten 
dreidimensionalen Objektklassifizierung mit einer Stereokamera lassen sich im 
allgemeinen in drei Hauptbearbeitungsschritte untergliedern. 

In einem ersten Schritt wird aus einem Stereobildpaar mittels Disparitatsschatzung fur 
ausgewahlte Bildpunkte eine Verschiebung geschatzt, die direkt in Tiefenwerte bzw. eine 
3D~Punktewolke umgerechnet wird. Dies ist das Stereoprinzip. 
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In einem zweiten Schritt wird diese 3D-Punktewolke mit verschiedenen 3D- 
Objektmodellen verglichen, die durch eine Objektflachenbeschreibung reprasentiert sind. 
Als Mafi flir die Ahnlichkeit kann dabei beispielsweise der mittlere Abstand der 3D- 
Punkte von dem jeweiligen Oberflachenmodell bestimmt werden. 

Die Zuordnung zu einer Klasse in einem dritten Schritt erfolgt iiber die Auswahl 
desjenigen Objektmodelis, das die groflte Ahnlichkeit besitzt. 

Urn die Bestimmung der Tiefenwerte zu vermeiden, wird nunmehr erfindungsgemafl 
vorgesch lagen, die Klassiflzierung allein anhand des Vergleichs der gemessenen 
Grauwert- oder Farbbilder (=Bilder) mit gespeicherten Bildpunkt-Koordinaten der linken 
und rechten Kamera des Stereosystems sowie ihrer Korrospondenzen zueinander 
durchzufuhren. Die gespeicherten Bildpunkt-Koordinaten ergeben sich aus der Abbildung 
der Oberflachen von 3D~ModeIlen, welche die zu klassifizierenden Objekte 
reprasentieren, in das linke und rechte Kamerabild des Stereosystems. Die Klassiflzierung 
von Objekten in verschiedenen Lagen und Abstanden im Bezug zum Stereo- 
Kamerasystem wird dadurch moglich, dass auch die zugehorigen Modelle, die die 
jeweiligen Objekte reprasentieren, in verschiedenen Lagen und Abstanden vorhanden 
sind. Soil beispielsweise ein Objekt in Form eines Ellipsoids, dessen Abstand zum 
Stereo-Kamerasystem variieren kann, klassifiziert werden, so wird auch das 
entsprechende Modell des Ellipsoids fur mehrere Abstande zum Stereo-Kamerasystem 
bereitgestellt. 

Fur das erfindungsgemSBe Klassifizierungsverfahren mussen in einem 
Vorverarbeitungsschritt zunachst die Modelle, die die zu klassifizierenden Objekte 
reprasentieren, bereitgestellt werden. Dies wird, wenn das erfindungsgemafle Verfahren 
zum Beispiel zur Klassiflzierung der Sitzbelegung im Fahrzeug eingesetzt werden soil, 
bereits werksseitig vorgenommen. Dabei werden verschiedene Formen, die klassifiziert 
werden sollen, wie zum Beispiel Kind im Kindersitz, Kind, kleiner Erwachsener, grofier 
Erwachsener oder auch nur ein Kopf eines Erwachsenen, ein Kopf eines Kindes zur 
Modellbildung herangezogen. Fur diese Modelle, die auch in verschiedenen, definierten 
Abstanden zum Stereosystem plaziert werden konnen, werden dann die Bildpunkt- 
Koordinaten der linken und der rechten Kamera des Stereosystems sowie ihrer 
Korrespondenzen zueinander geeignet abgespeichert (z.B. in Form einer Look-Up- 
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Tabelle). Die Verwendung einer Look-Up-Tabelle ermBglicht eine einfache, wenig 
rechenintensive Suche nach dernjenigen Modell, das am besten mit dem vom Stereo- 
Kamerasystem erfassten Objekt iibereinstimmt. 

Figur 1 veranschaulicht eine Vorrichtung, die zur Realisierung des erflndungsgernaBen 
Verfahrens eingesetzt wird. Eine Stereokamera, die aus zwei Videosensoren 10 und 12 
besteht, wird zur Aufnahme des Objekts verwendet. Dem Videosensor 10 ist eine 
Signalverarbeitung 1 1 nachgeschaltet, in welcher die Messwerte verstarkt, gefiltert und 
gegebenenfalls digitalisiert werden. Dies fiihrt audi die Signalverarbeitung 13 fur den 
Videosensor 12 durch. Bei den Videosensoren 10 und 12 kann es sich beispielsweise urn 
CCD- Oder eine CMOS-Kameras handeln, die auch im Infrarotbereich funktionieren. 
Wird im Infrarotbereich gearbeitet, dann kann auch eine Infrarotbeleuchtung vorgesehen 
sein. 

Eine Recheneinheit 14, die in einem Steuergerat fur die Stereokamera vorgesehen ist, 
verarbeitet dann gemaB dem erfindungsgernaBen Verfahren die Daten der Videosensoren 
10 und 12, um das erkannte Objekt zu klassifizieren. Dazu greift die Recheneinheit 14 auf 
einen Speicher 15 zu. Im Speicher 15, beispielsweise einer Datenbank, sind die einzelnen 
Modelle, die durch ihre Bildpunkt-Koordinaten sowie ihre Korrespondenzeh zueinander 
gekennzeichnet sind, abgelegt. Mit Hilfe der Recheneinheit 14 wird also dasjenige 
Modell gesucht, das mit dem gemessenen Objekt die hochste Ubereinstimmung aufweist. 
Die Ausgangsgr56e der Recheneinheit 14 ist das Klassifizierungsergebnis, das 
beispielsweise an ein Steuergerat fur Ruckhaltemittel 16 ubertragen wird, so dass das 
Steuergerat 16 in Abhangigkeit von dieser Klassifizierung und weiteren Sensorwerten 
einer Sensorik 18, beispielsweise einer Crashsensorik, die ROckhaltemittel 17 (z.B. 
Airbags, Gurtstraffer und/oder Oberrollbiigel) ansteuert. 

Figur 2 veranschaulicht in einem Diagramm, wie die Oberflachenpunkte eines 
dreidimensionalen Modells, das ein zu klassifizierendes Objekt reprasentiert, in die 
Bildebenen der beiden Videosensoren 10 und 12 abgebildet werden. Hier ist 
exemplarisch ein Modell 21 abgebildet, das einen Ellipsoid darstellt. Das Modell 21 
befindet sich in einem definierten Abstand zu den Videosensoren 10 und 12. Die fur die 
Videosensoren 10 und 12 sichtbaren Modellpunkte werden jeweils in die Bildebenen 23 
und 25 der Videosensoren 10 und 12 abgebildet. Exemplarisch ist dies fur den 
Modellpunkt 22 dargestellt, der den Abstand z zu den Bildebenen 23 und 25 aufweist. In 
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der Bildebene 25 des rechten Videosensors fiihrt der Modellpunkt 22 zum Bildpunkt 26 
mit den Bildpunkt-Koordinaten x r und y r , wobei der Ursprung der Mittelpunkt des 
Videosensors ist. Der linke Videosensor weist einen Bildpunkt 24 fur den Modellpunkt 
22 mit den Bildpunkt-Koordinaten xj und y t auf. Die beiden korrespondierenden 
Bildpunkte 24 und 26, die zum Modellpunkt 22 gehdren, sind um die Disparitat D 
gegeneinander verschoben. D berechnet sich nach der Gleichung 

D = X] - x r . 

Aus geometrischen Uberlegungen ergibt sich die Disparitat zu D = C/z, wobei die 
Konstante C von der Geometrie der Stereokamera abhangL Der Abstand z des 
Modellpunkts 22 zur Bildebene 25 bzw. 23 ist im vorliegenden Fall bekannt, da das 
dreidimensionale Modell 21 in einer vorgegebenen Lage und Ausrichtung zur 
Stereokamera angeordnet ist. 

Fur jedes dreidimensionale Modell, das eine zu klassifizierende Situation beschreibt, 
werden in einem einalig durchzuflihrenden Vorverarbeitungsschritt fur diejenigen 
Modellpunkte, die fur die Videosensoren 10 und 12 sichtbar sind, jeweils die Bildpunkt- 
Koordinaten und deren Korrespondenzen zueinander bestimmt und in der Look-Up- 
Tabelle der Korrespondenzen gespeichert. 

. Die Klassifizierung wird durchgefuhrt, indem die Grauwertverteilungen in einem 
definierten Bildbereich um die korrespondierende Bildpunkt-Koordinaten im linken und 
rechten Kamerabild der Stereokamera, die das zu klassifizierende Objekt erfasst, 
verglichen werden. Dies ist auch fur Farbwertverteilungen anwendbar. 

Der Vergleich liefert fur jedes dreidimensionale Modell ein GutemaB, das angibt, wie gut 
dieses dreidimensionale Modell zum gemessenen linken und rechten Kamerabild passt. 
Das Klassifizierungsergebnis resultiert dann aus dem dreidimensionalen Modell mit dem 
besten GutemaB, das die Messung am besten beschreibt. 

Das GutemaB kann mit Signalverarbeitungsverfahren, wie zum Beispiel mit 
Korrelationsverfahren, ermittelt werden. Abweichungen der Position und der 
Orientierung der dreidimensionalen Modelle zum Messobjekt konnen beispielsweise mit 
Hilfe von iterativen Abgleichverfahren berilcksichtigt werden, sofern nicht fur jede 
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mogiiche Position und Lage des Messobjekts ein entsprechendes dreidimensionales 
Modell generiert werden soil. 

Das Klassifizierungsverfahren lasst sich in eine Offlinevorverarbeitung und in die 
eigentliche Klassiflzierung, die online durchgefiihrt wird, aufgliedern. Hiermit kann die 
Online-Rechenzeit deutlich reduziert werden. Prinzipiell kSnnte die Vorverarbeitung 
auch Online erfolgen, d.h. wahrend des Betriebs der Vorrichtung. Dies geht jedoch auf 
Kosten der Rechenzeit und bringt in der Regel keine Vorteile. 

Im Rahrnen der Offlineverarbeitung werden filr jedes dreidimensionale Modell die 
Bildpunkt-Koordinaten der linken und der rechten Kamera sowie ihre Korrespondenzen 
bestimmt und in einer Look-Up-Tabelle gespeichert. Figur 5 zeigt dies exemplarisch fur 
ein dreidimensionales Modell 51. Die Oberflache eines solchen Modells kann zum 
Beispiel mit Hilfe eines aus Dreiecken bestehenden Netzes modelliert werden kann, wie 
Figur 2 exemplarisch fur das Modell 2 1 zeigt. GemaB Figur 5 werden die 3D-Punkte auf 
der Oberflache des Modells 5 1 im Verfahrensschritt 52 in die Kamerabildebene der 
linken Kamera und im Verfahrensschritt 54 in die Kamerabildebene der rechten Kamera 
projeziert. Damit liegen dann die beiden korrespondierenden Bildpunkte bzw. 
Bildpunktemengen 53 und 55 der beiden Videosensoren 10 und 12 vor. Im 
Verfahrensschritt 56 werden die Bildpunktemengen 53 und 55 einer Verdeckungsan lay se 
unterzogen, wobei die fur die Videosensoren 10 und 12 sichtbaren Punkte des Modells 51 
in die Look-Up-Tabelle geschrieben zu werden. Am Ausgang 57 liegt dann die komplette 
Look-Up-Tabelle der Korrespondenzen fur das Modell 51 vor. Die in Figur 2 
exemplarisch fur ein Modell 51 dargestellte Offline- Vorverarbeitung erfolgt fur alle 
Modelle, die zu klassiflzierende Objekte reprasentieren, und fur verschiedene Lagen 
dieser Modelle im Bezug zum Stereo-Kamerasystem. 

Figur 6 zeigt ein Beispiel einer Look-Up-Tabelle fur ein 3D-Modell, das sich in einer 
deflnierten Lage zum Stereo-Kamerasystem befindet. Die erste Spalte erithalt die Indizes 
der 3D-Modellpunkte, aus denen sich das Modell zusammensetzt. In der zweiten Spalte 
sind die Koordinaten der 3D-Modellpunkte eingetragen. Die dritte und die vierte Spalte 
enthalten die zugehorigen Bildpunkt-Koordinaten des linken und rechten Videosensors. 
Die einzelnen Modellpunkte und die korrespondierenden Bildpunkt-Koordinaten sind 
zeilenweise angeordnet, wobei nur die fur die Videosensoren sichtbaren Modellpunkte 
aufgelistet sind. 
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Figur 3 erlautert anhand eines Blockschaltbildes die eigentliche Klassifizierung, die 
online durchgefuhrt wird. Das reale Objekt 31 wir mit Hilfe der Videosensoren 10 und 12 
aufgenommen. Im Block 32 erzeugt der linke Videosensor sein Bild 33 und im Block 35 
der rechte Videosensor sein rechtes Bild 36. Die Bilder 33 und 36 werden dann in den 
Verfahrensschritten 34 und 37 einer Signalvorverarbeitung unterzogen. Die 
Signalvorverarbeitung ist beispielsweise eine Filterung der aufgenommenen Bilder 33 
und 36. Im Block 39 erfolgt dann die GutemaCbestimmung fiir jedes dreidimensionale 
Modell, das in der Look-Up-Tabelle in der Datenbank 38 abgespeichert ist Hierfttr 
werden die Bilder 33 und 36 in der aufbereiteten Form verwendet. Eine exemplarische 
Ausbildung der GutemaBbestimmung ist in Figur 4 bzw. 7 dargestellt. Arn Ausgang der 
GutemaBbestimmung 39 liegt dann die Liste mit den ModellgtitemaBen fiir alle 
dreidimensionalen Modelle vor. Dies ist mit den Bezugszeichen 310 bezeichnet. Die 
Liste wird dann im Block 3 1 1 von einer Auswerteeinheit gepruft, um das GutemaB, das 
die hochste Ubereinstimmung anzeigt, als Klassifizierungsergebnis im Verfahrensschritt 
312 auszugeben. 

Nachfolgend wird exemplarisch anhand der Figuren 4 und 7 eine MGglichkeit der 
Bestimmung des GutemaBes fiir ein Modell beschrieben. Dieses GutemaB wird im 
folgenden als Modellgttte bezeichnet. Die Modellguten aller Modelle werden dann - wie 
oben bereits erlautert - zu der Liste der Model lgiitemaBe 310 zusammengefasst. Jedes 
Modell wird beschrieben durch Modellpunkte, die fiir die Videosensoren 10 und 12 
sichtbar sind und deren korrespondierende Bildpunkt-Koordinaten des linken und rechten 
Videosensors 1 0, 12 in der Look-Up-Tabelle der Korrespondenzen abgelegt sind. Fiir 
jeden Modellpunkt und das zugehdrige korrespondierende Bildpunkt-Paar kann eine 
PunktgUte angegeben werden, die ausdruckt, wie gut dieses Bildpunkt-Paar zum 
gemessenen linken und rechten Bild passt. 

Figur 4 zeigt ein Beispiel fiir die Bestimmung der Punktgute fiir ein Bildpunkt- 
Koordinaten-Paar 42 und 43, das wiederum einem Modellpunkt n zugeordnet ist. Die 
Bildpunkt-Koordinaten 42 und 43 sind in der Look-Up-Tabelle der Korrespondenzen 
abgespeichert. Im Verfahrensschritt 44 werden im gemessenen Bild 40 um die Bildpunkt- 
Koordinaten 42 und im gemessenen rechten Bild 41 um die Bildpunkt-Koordinaten 43 
jeweils Messfenster gelegt. Diese Messfenster legen im linken und rechten Bild 41 und 
42 diejenigen Bereiche fest, die fur die Bestimmung der Punktgute betrachtet werden. 
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Diese Bereiche sind exemplarisch im linken und rechten Bild 45 und 46 eingezeichnet. 
Die Bilder 45 und 46 werden einem Block 47 zur Bestimmung der Gute durch Vergleich 
der Messfenster, beispielsweise mit Hilfe von Korrelationsverfahren, zugefuhrt. Die 
AusgangsgroBe ist dann die Punktgute 48. Das in Figur 4 exemplarisch gezeigte 
Verfahren zur Bestimmung der Punktgute 48 fur ein Bildpunkt-Koordinaten-Paar 42 und 
43, das einem Modellpunkt n zugeordnet ist, wird auf alle Bildpunkt-Koordinaten-Paare, 
die in der Look-Up-Tabelle 57 enthalten sind, angewandt, so dass sich fur jedes Modell 
eine Liste der Punktguten ergibt. 

Figur 7 zeigt ein einfaches Beispiel fur die Bestimmung der Modellgute eines Modells 
aus den PunktgUten. Die Punktguten fur alle N Modeilpunkte werden, wie oben bereits 
anhand von Figur 4 beschrieben, wie folgt berechnet: Im Block 70 wird die Punktgute flir 
das Bildpunkt-Koordinaten-Paar des Modellpunkts Nr. 1 bestimmt. Analog dazu erfolgt 
im Block 71 die Bestimmung der Punktgute fur das Bildpunkt-Koordinaten-Paar des 
Modellpunkts Nr. 2. Block 72 stellt schlieBlich die die Bestimmung der Punktgute fur das 
Bildpunkt-Koordinaten-Paar des Modellpunkts Nr. N. Im vorliegenden Beispiel ergibt 
sich die Modellgute 74 eines 3D-Modells durch eine Summation 73 seiner Punktguten. 



-10- 



R. 306251 



19.01.04 Vg/Kei 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 
Anspriiche 

1 . Verfahren zur Klassiflzierung eines Objekts mit einer Stereokamera, die mittels 
eines ersten und eines zweiten Videosensors (10, 12) jeweils ein erstes und ein 
zweites Bild (23, 25) erzeugt, dadurch gekennzeichnet, dass das erste und das 
zweite Bild (23, 25) in vorgebbaren Bereichen urn korrespondierende 
Bildkoordinaten (24, 26) miteinander zur Klassiflzierung des Objekts verglichen 
werden, wobei die Bildkoordinaten (24, 26) fur wenigstens ein Modell, fur 
wenigstens eine Lage und fur wenigstens einen Abstand in Bezug zur 
Stereokamera vorhanden sind. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass fur die einzelnen 
Vergleiche jeweils ein Gutemaft erzeugt wird, wobei das Objekt in Abhangigkeit 
von dem GutemaB klassifiziert wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Modelle fur 
wenigstens zwei Lagen und Abstande in Bezug zur Stereokamera erzeugt werden. 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruchen, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Modelle in einer Look-Up-Tabelle gespeichert werden. 

5. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass das GutemaB mittels 
einer Korrelation ermittelt wird. 
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19.01.04 Vg/Kei 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Verfahren zur Klassifizierung eines Objekts mit einer Stereokamera 
Zusammenfassung 

Es wird ein Verfahren zur Klassifizierung eines Objekts mit einer Stereokamera 
vorgeschlagen, wobei die Stereokamera mittels eines ersten und eines zweiten 
Videosensors (10, 12) jeweils ein erstes und ein zweites Bild (23, 25) erzeugt. Das erste 
und das zweite Bild (23, 25) werden in vorgebbaren Bereichen um korrespondierende 
Bildkoordinaten (24, 26) miteinander zur Klassifizierung des Objekts verglichen, wobei 
die Bildkoordinaten (24, 26) fur wenigstens ein Model!, fur wenigstens eine Lage und fur 
wenigstens einen Abstand in Bezug zur Stereokamera vorhanden sind. 



(Figur 2) 
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